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) Verfahren zum Reinigen eines Kot- bzw. Laufganges eines Freilaufstalls sowie Entmistungsanlage 

Die Erfindung betrffft ein neues Verfahren zum Entmisten 
doa Kot- rasp. Laufganges von Tierstallungen. Vorzugsweisa 
wird der Verschiebewiderstand des Reinigungsschiebers 
fiber Sensormittel erfa&t und die Bewegung des Reinigungs- 
schiebers fiber eine Intelligenz gesteuerL Dadurch ist es 
mdglich, such ohne menschllche Oberwachung die Entmi- 
stung tiergerecht rasch und sicher durchzufuhren. Die 
Rechnerintelligenz schlieBt die Moglichkeit des Bnsalzes 
von vielen Prog ram men ein. Wenn ein Tier die Schiebebe- 
wegung behindert kann fiber eine wiederhofte Reversierung 
die Entmistung ohne Gefahr oder Schaden fur das Tier In 
den melsten FSflen durchgeffihrt warden. Es lassen stch 
Tages- oder Woch en programme oder Programme bei Frost- 
gefahr eingeben. Ganz besonders bevorzugt wird die Vor- 
und Rfickwartsbewegung des Reinigungsschiebers kombi- 
niert mtt einer Abheb- und Senkbewegung von Retnigungs- 
platten an dem Reinigungsschieber. 
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Beschreibung der fiber Druckfedern abgestfitzt ist Wind der Seilzug 

zu groB, so wird die Druckf eder zusammengedrflckt und 
Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Reinigen gieichzeitig ein Endschalter betatigt, der den Steuerbe- 
eines Kot- bzw. Laufganges eines Freilaufstalls, wozu fehl fur den zuvor beschriebenen Stopp oder RQcklauf 
ein Reinigungsschieber Qber dem Kot- bzw. Lauf gang 5 ausldst In der Folge bleibt aber irgendwo auf der Lange 
elektrisch gesteuert hin- und herbewegt wird, sowie ei- des Kotganges ein Haufen Mist so lange liegen, bis der 
ne Entmistungsanlage. Mensch eingreift, das Hindernis beseitigt und im Hand- 
Die Kot- oder Laufgange in groBen Tierstallungen betrieb die Entmistung beendet 
werden seit Jahrzehnten mit motorisch angetriebenen, Alle bekannten Ldsungen haben den gemeinsamen 
mechanischen Hilfen entmistet Der Antrieb der Reini- 10 Nachteil, daB immer nur ein Problemkreis optimal ge- 
gungsschieber erfolgt Z.B. fiber einfache Seilwinden lost wird Ohne Zweif el hat der Aspekt der Unfallverhu- 
oder fiber einen hydraulischen Kolben mit Klinkenflber- tung einen grdBeren Stellenwert gegenflber einer per- 
trieb. Fur die mechanische Entmistung muB Rficksicht fekten Reinigungsautomatik. 

auf die Stalltypen genommen werden. Der altere ist der Von den Erfindern ist festgestellt worden, daB die 

AnbindestalL In Anbindestallen besteht eine sehr klare 15 Gesamtproblematik eigentlich nicht gut geldst und fur 

Ordnung, weil jede Kuh vor sich ihren Futterplatz und den Anwender unbefriedigend ist Es wurde deshalb als 

hinter sich den Kotgang hat Beim Anbindestall kann die Aufgabe nach besseren Losungswegen gesucht Dabei 

Entmistung ohne Schwierigkeiten dann durchgefuhrt wurde erkannt, daB bisher die Stallentmistung zu sehr 

werden, wenn sich kein Tier in dem Kotgang befindet, als rein mechanistische Aufgabe betrachtet wurde. Die 

seies, daB alle Tiere angebunden sind, oder aber sich auf 20 aller haufigste Stdrung bzw. Behinderung des Entmi- 

der Weide befinden. stens liegt aber nicht in einem mechanischen Fehler son- 

Vollig anders liegt die Situation in Freilauf stall en, bei dern darin, daB ein Tier, also ein Lebewesen, mit eigener 

denen die Liegepiatze von den Futterplatzen getrennt Intelligenz, im Wege stent Die Intelligenz des Heres hat 

angeordnet sind. Das Tier verffigt im Freilaufstall fiber in der Konfrontau'on mit rein mechanischer Technik 

eine relativ grofie Freiheit ffir seine Aktivitaten: Liegen, 25 Mfihe. Anderseits ist und bleibt als Ziel das Reinigen des 

Bewegen sowie Aufnahme der Flfissig- und Festnah- Kot- bzw. Laufganges. Das Her mit seiner eigenen Ver- 

rung usw. Es lassen sich hier ohne weiteres durch ab- haltensweise muB respektiert, und allenfalls mit seinem 

scWieBbare Abschrankungen alle Here auf die eine oder eigenen Reaktionsvermdgen sogar mitberficksichtigt 

die andere Seite treiben. Wie beim Anbindestall wird werden. 

nur dann entmistet, wenn keine Here im Kot- bzw. 30 Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, ein 

Lauf gang stehen. Nachteilig ist dabei, daB eine Ober- Verfahren sowie eine Entmistungsanlage zur Reinigung 

wachperson bendtigt wird, die sicherstellen muB, daB des Kot- bzw. Laufgangs eines Freilaufstalls verffigbar 

wirklichkein Tier dem bewegten Reinigungsschieber im zu machen, durch welche die Reinigung wahrend des 

Wege steht Auf enthaltes von Tieren vorgenommen werden kann, 

Durch die DE-OS 20 18 340 wind vorgeschlagen, die 35 ohne daB eine Oberwachungsperson bendtigt wind, 

durch die mechanischen Widerstande der Endstellungen Das erfindungsgemaBe Verfahren ist gekennzeichnet 

des Reinigungsschiebers bedingte Motorstromerhd- durch die Merkmale des Anspruchs 1. 

hung zu erfassen und in Folge dieser den Motor um- Das erfindungsgemaBe Verfahren erlaubt die Unf all- 

oder abzuschalten. Zwischen den Endstellungen liegen- gefahr weitgehend auszuschalten, und das eigentliche 

de Widerstande werden nicht erwahnt Dies liegt daran, 40 Ziel, namlich das Reinigen des Kot- bzw. Laufganges, 

daB sich der Reinigungsschieber innerhalb einer F5r- durchzufuhren. Die Automatik wird nicht nur zur Un- 

derrinne bewegt, die nicht als Laufgang dient und in der fattverhfitung, sondem gleicherweise ffir die Beendi- 

kaum mit Widerstanden, insbesondere nicht mit Tieren gung der Arbeit eingesetzt, wobei der UnfaUverhfitung 

oder auch Menschen zu rechnen ist, die vor UnfUlen zu trotzdem der Vorrang gegeben wird, da der Kraftauf- 

schfitzen sind. 45 bau bzw. die Art des Krafteingriffes beeinflufibar ist 

Weiterhin ist es aus der DD-Zeitschrift Agrartechnik Insbesondere ist es gelungen mit der neuen Erfindung, 

1 986, Seite 267f n bekannt, die Drehzahl des Antriebsmo- wie mit weiteren besonders vorteilhaf ten Ausgestaltun- 

tors eines Reinigungsschiebers zu erfassen und auf diese gen gezeigt wird, eine uergerechte Technik zu entwik- 

Weise Stdrungen wie SeilriB, Seilschlupf oder Blockie- keln, die sogar erlaubt die Sensorik des Tieres und auch 

rungen der Schleppschauf el zu erkennen und den An- so sein Lernvermdgen auszunutzen. 

trieb bei Absinken der Drehzahl auszuschaltea Der Die bisherigen Ldsungen nutzten die Erhdhung des 

Zweck dieser Vorrichtung ist es, auf massive Hindernis- Verschiebewiderstandes insofern aus, als beim Uber- 

se, welche die Motorkrafte ubersteigen, mit einer dem schreiten eines bestimmten Wertes entweder ein Stopp 

Maschinenschutz dienenden Abschaltung zu reagieren. oder eine Umkehr eingeleitet wurde. Das gleiche Signal 

DaB weniger massive Hindernisse, wie Tiere oder Men- 55 des Endschalters wurde ffir beide Rile ffir den Not- 

schen nicht in Betracht gezogen werden, liegt daran, daB stopp wie ffir den Bahnendestop genutzt Dadurch wur- 

der Reinigungsschieber auch bei dieser Anlage in einem de eine sinnvollere Automatisierung behindert 

Kanal lauf t, welcher nicht als Laufgang dient Die neue Erfindung erlaubt eine ganze Anzahl beson- 

GemaB einer Praxisldsung ffir Reinigungsschieber ei- ders vorteilhafter Ausgestaltungen. Es wird vorgeschla- 

nes Kot- bzw. Laufganges wird im Bereich des Antriebs- go gen, daB die ungefahre Lage des Reinigungsschiebers 

motores ein Endschalter angeordnet und eine bestimm- innerhalb beider Gangenden vorzugsweise in Funktion 

te, maximale Zugkraf t ffir den Reinigungsschieber mit der Zeit erfaBt wird, wobei die Zeit ffir eine Schieberbe- 

der entsprechenden Positionierung des Endschalters wegung fiber der ganzen Kotganglange bei Inbetrieb- 

eingestellt Die meist verbreitete Losung weist ffir den nahme erstmalig und danach periodisch nachgeeicht 

Seilzug eine Seiltrommel auf, die auBerhalb des Kotgan- 65 und die Lage aus der Fahrzeit errechnet wird Von den 

ges in einer Grube montiert wird. Der Seilzug wird als Erfindern ist erkannt worden, daB in erster Linie nicht 

Baugruppe mit Antriebsmotor, Getriebe und Seiltrom- die prazise Position des Schiebers von Interesse ist, son- 
mel und mit einem wippfthigen Rahmen ausgebildet, dern daB der Schieber sich irgendwo zwischen den bei- 
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den Enden des Kotganges befindet In Weiterausgestal- durch unterschiedliches Aufwickeln des Seiies eine ge- 

tung ist es denkbar, daB je nach Bereich, wo der Schie- wisse Abweichung der Laufzeit uber der ganzen Lange 

ber gestoppt wird, am Anfang, in der Mitte oder am ergibt Das selbe trifft auch zu, wenn extrem viel oder 

Ende des Kotganges, unterschiedliche Bewegungsbe- extrem wenig Festmist ausgeraumt werden raufl. Eine 

fehle gegeben werden. 5 ganz besonders interessante Losung konnte nun gefun- 

Vorzugsweise erfolgt die Reinigung des Kot- bzw. den werden, indem die Intelligenz derart konzipiert ist, 

Laufganges uber eine Intelligenz bzw. einen Rechner in daB sie jeden gestdrten Reinigungsablauf feststellt und 

welchem mehrere Programme speicherbar sind, durch diesen zur Nacheichung der Fahrzeit fur den maximalen 

Auswahl eines bestimmten Programmes. GemaB einer Fahrweg ablehnt Dagegen wird bevorzugt jeder ganze 

weiteren besonders vorteilhaften Ldsung wird erst nach jo ungestdrte Reinigungsablauf als neuer Eichwert an Stel- 

einem erfolglosen Spiel von RQckwftrts- und Vorwarts- le des alten fur die Zeit/ Wegfunktion fur die Berech- 

bewegungen die Bewegung des Schiebers angehalten, nung des oder der nachfolgenden Reinigungsablauf e be- 

und gegebenenfalls erst nach mehreren Spielwiederho- nutzt Der alte Eichwert kann nach einer Plausibilitats- 

lungen ein Alarmsignal ausgeldst Es wird a ber wenn Qberprufung geldscht werden. 

immer mdglich versucht, den Stall zu reinigen. Oberge- 15 Ganz besonders bevorzugt weist die Steuereinrich- 

ordnetwirdjedochRflcksichtgenonimenauf eineallfkl- tung eine Me&einrichtung zur Feststellung des Ver- 

lige Verletzung des Tleres bzw. das Verhindern von schiebewiderstandes auf, welche als MeBeinrich tung fur 

unndtigen Schmerzen. Erst wenn die automatischen die Feststellung des Antriebsraotorstroms oder der An- 

Mittel das Ziel nicht mehr erreichen, muB der Mensch triebsmotorleistungsaufnahme ausgebildet ist Damit 

eingreifen. Die Erfindung knupft damit wieder an der 20 kann die MeBeinrichtung in einer sauberen Umgebung 

alten Tradition der Tierhaltung an. Denn auch frOher innerhalb eines Steuerschrankes angeordnet werden, so 

standen die Here bei der Entmistung im Wege. Einen daB die stdrenden UmwelteinflQsse fur die MeBeinrich- 

spurbaren Druck oder zwei, drei leichte StoBe veranlaBt tung ausgeschaltet sind Die MeBeinrichtung zur Fest- 

das Rindvieh fast immer die Stelle zu verlassen. Die stellung des Verschiebewiderstandes kann auch als Sen- 

neue Losung geht auch von einer Lernfahigkeit des Tie- 25 sor fur die Verschiebekraft des Reinigungsschiebers, 

res aus und nutzt diese, urn die Arbeit in der Mehrzahl z. B. fur die Zugkraft eines Reinigungsschieberzugseiles, 

der Rile nach aus- oder vorw&hlbaren, automatischen oder als eine Druckmesseinrichtung eines hydraulischen 

Zeitprogrammen zum Ende fuhren zu konnen. Antriebes ausgebildet werden. Erf ahrungsgemafi setzen 

Die Erfindung betrifft ferner eine Entmistungsanlage sich in der Praxis diejenigen Ldsungen durch, die zwar 

und ist gekennzeichnet durch die Merkmale des An- 30 eine bestimrate Komf ortstufe garantieren, jedoch nicht 

spruches4. auf allzu komplexen Steuer- und Regeleinrichtungen 

Mit der neuen Erfindung wurde ein genereOes Vorur- beruhen. Es ist ferner be kann t, daB gerade sicherheits- 

teil beseitigt, das darin bestand, daB das Stallentmisten technische Einrichtungen oft versagen, wenn diese zu 

eine Arbeit ist, die gleichsam keine Intelligenz erfordert starken UmwelteinflQssen ausgesetzt sind. Sind gute 

Die vdllige Umsetzung der Tatigkeit des Menschen in 35 Voraussetzungen in einer Tierstallung gegeben, so ist es 

rein technische Vorgange zeigt auch hier, dafi jede mdglich, zusatzlich oder an Stelle des Sensors fur den 

menschliche Tatigkeit eine beachtliche Intelligenz, sei es Verschiebewiderstand einen optischen oder elektroma- 

fQr die zeitliche Arbeitsplanung oder fur die Durchfuh- gnetischen Sensor zur raumlichen Oberwachung des 

rung der Arbeit oder beides, verlangt Von Seiten der Kot- bzw. Laufganges vorzusehen. Der groBe Vortefl 

Erflnder wurde ferner versucht, insbesondere auch die 40 der MeBeinrichtung fur den Verschiebewiderstand liegt 

Schwachstellen der bisherigen Ldsungen nach Mdglich- aber darin, daB diese in der Steuerung der Antriebsmit- 

keit ausschalten zu kdnnen. In vielen Anwendungen war tel oder aDenf alls in dem Reinigungsschieber direkt ein- 

eine der StOrquellen die in ungunstiger Lage montierten baubar ist 

Endschalter fur die Begrenzung der Bewegung. Der Die Steuerungsintelligenz weist bevorzugt eine An- 
ganze Antrieb wurde sehr haufig mit den Endschaltern 45 zahl wahlbarer Programme auf, z. B. fur den Hand- oder 
in einer Grube montiert, in der auch mitgeschleppte Automatikbetrieb eines Wochenpro grammes, eines 
Exkremente in flussiger Form aufgef angen und von dort Wochenendprogrammes, eines Programmes fur Frost- 
in einen Gullekasten zuruckgeleitet werden. Die End- intervallbetrieb, eines Parameterprogrammes eines 
schalter als Schalt- und Sicherheitselemente plazierte Eichprogrammes usw. Die Hardware fur die einzelnen 
man so in einer Umgebung mit vielen schadlichen Ein- so Programme kann fur eine feste oder fur eine freie Pro- 
flQssen. Sehr nachteilig sind z. R EmflQsse von aggressi- grammierbarkeit ausgebildet sein. Jeder Tierhalter 
ven Gasen und FlOssigstoffen, Feststoffen, Temperatur- kann, wenn er dieses wunscht, seine eigene spezifische 
wechseln, Wechsel von feuchten und trockenen Kot- Betriebsweise aufbauen und seine taglichen Erfahrun- 
bzw. Laufgangen. gen und Beobachtungen uber das Vernalten bzw. nach 
Bevorzugt weist die Steuerung Eichmittel auf, zur 55 den jeweiligen Reaktionen seiner Tiere verwerten. Z.B. 
Aufnahme und Speicherung der Zeit fur eine ungestdrte kann er auch die Anspruchsempfindlichkeit dem Ge- 
Schieberbewegung Qber der ganzen Kotganglange, so wicht des leichtesten Tieres anpassen. Sehr vorteilhaft 
daB innerhalb des Reinigungsweges die Lage des Reini- ist es, wenn der Reinigungsschieber sowohl fur die 
gungsschiebers aufgrund der Bewegungszeit fur den RQckwartsbewegung wie auch fur die Reversierbewe- 
oderaiefolgendenReinigungszyklenermittelbaristBei eo gung vom Boden abhebbare Reinigungsplatten auf- 
der erstmaligen Inbetriebnahme, bzw. nach Reparatur- weist 

arbeiten wird die Bewegungszeit des Schiebers von ei- Es wird ferner vorgeschlagen, dafi die Intelligenz frei 

ner Endlage zur anderen genau erfaBt und als Eichwert programmierbare Reversierschaltungen aufweist, wo- 

dem Speicher fQr einen jederzeitigen Abruf eingegeben. bei vorzugsweise die Anzahl und/oder die Wegstrecke 

Die anffingliche Eichung der maximalen Bewegung des 65 der Reversierbewegung und besonders vorzugsweise 

Reinigungsschiebers genfigt wohl fQr eine gewisse Zeit eine Kurzreversierung (bis zu einer Wegstrecke — 0) 

Es hat sich aber gezeigt, daB jeder Stopp der Schieber- sowie eine Langreversierung wahlbar sind Bei einer 

bewegung, besonders im Falle eines Seilwindeantriebes Kurzreversierung ist es mdglich, die Bewegung an sich 
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nicht eigentlich umzukehren. Es wird viel mehr ein Spiel Mist 9 und die flQssigen Anteile der Exkremente einem 

von Zugkraftaufbau auf einen zulassigen Grenzwert Fallschacht 10 zugefQhrt werden. Von dort kann z. B. 

und zurQck auf eine Zugkraft gleich Null mehrfach wie- der Festmist 9 aber einen Querfdrderer (Pfeil 11) auf 

derholt Die Kurzreversierung kann verwendet werden, einen Miststock gefQhrt werden. Die Seiltrommel 7 ist 

wenn ein drtlicher, kleiner Widerstand Qberwunden 5 Teil einer Baugruppe 12, welche ferner einen Antriebs- 

werden muB, oder um das Tier zu stupsen und dadurch motor 13 so wie ein Getriebe 14 aufweist Eine zweite 

zum Weglaufen zu bewegen. Die Steuerung kann auch Baugruppe 15 ist der Kotplatte 2 zugeordnet Die Zug- 

so ausgelegt werden, daB die Kraft bei wiederholtem kraft des Zugseiles 6 zieht Qber zwei Umlenkrollen 16 

Stopp undReversierbewegungenverandert,z. Rgestei- resp. 17 den Reinigungsschieber 5 rfiekwarts, wobei 

gert wird. 10 gleichzeitig die Seiltrommel 18 abgewickelt wird. Motor 

Oft haften Verkrustungen an der Kotplatte, die die 19 und Getriebe 20 laufen dabei im Leerlauf mit Zur 

Entmistbewegung hindern. Auch diese lassen sich durch Entmistung der Kotplatte 2 wird das Seil in die umge- 

mehrf aches Ansetzen manchmal ieichter 16sen. In jedem kehrte Richtung von der Seiltrommel 18 gezogen. 

Fall kann eine unndtige Steigerung der Zugkraft verhin- Die Fig. 3 zeigt die Frontseite eines Programmschalt- 

dert werden, denn eine Steigerung der Zugkraft ohne 15 gerStes 21. Die entsprechende Elektronik kann als ge- 

menschliche Oberwachung kann immer auch eine Un- schiossene Einheit in einem Schaltkasten im Stall ange- 

fallgefahr darstellen. Es hat sich ferner als vorteilhaft ordnet werden. Bevorzugt weist die Einheit die Hard- 

erwiesen, wenn der Reinigungsschieber fQr alle RQck- ware zur Steuerung aller funktionswesentlichen Para- 

fahrbewegungen vom Boden abhebbare Reinigungs- meter auf. Mit entsprechenden Programmen in einem 

platten aufweist Besonders bevorzugt wird die Abhebe- 20 allenfalls vorhandenen PC kdnnen Programmbefehle 

bewegung durch das Zugseil selbst Qber einen entspre- auch von einem Bureauraum aus dem Programmschalt- 

chenden mechanischen Mitnehmer verursacht Die Ab- gerat Qbermittelt werden. Die fttr den Bediener veran- 

hebung soli aber nur dann erfolgen, wenn der Reini- derbaren Programmteile sind an dem Schaltkasten 

gungsschieber wenigstens etwa um die Breite des Reini- selbst durch die entsprechenden Anzeigen resp. Betati- 

gungsschiebers (in Zugrichtung) zuruck bewegt wird, so 25 gungskndpfe bedien- bzw. zuschaltbar: z. B. Qber einen 

daB die Reinigungsplatte nochmals richtig nachgreifen Ein/Ausschalter 30 einer Schaltung fQr Einstellung der 

kann. Zeituhr. Der Betrieb kann durch Betatigung eines SchaJ- 

Die bisherige Praxis mit mechanischen Entmistungs- ters Aut 31 automatisch oder manueil durch Tastatur 32 

anlagen zeigt, daB immer dann Probleme entstehen, gewahlt werden. Bei manueil kann Qber Druckkn&pfe 

wenn man den Mist auf der Kotplatte austrocknen laBt 30 33,34,35 eine Vorwarts- oder RQckwartsbewegung und 

Durch Wasseraufspritzen und Befeuchten des Mistes Stopp eingestellt werden. Ein Schalter 36 Frost ist fQr 

werden die Verkrustungen wieder geldst Die Erflndung die Wahl eines speziellen Programmes, nach welchem 

erlaubt nun aber auch hier auf Grund der Erhohung des bei Frostgefahr in sehr kurzen Zeitabschnitten, z. B. je- 

Verschiebewiderstandes einen Befeuchtungsvorgang de halbe Stunde, eine Reinigung durchgefOhrt wird Da- 

eventuellsogar automatisch auszulosen. 35 mit wird verhindert, daB die Exkremente vereisen. Es 

In der Folge wird die Erflndung nun an Hand einiger kann ferner jeder Wochentag (Mo, Di usw.) individuell 

Ausfuhrungsbeispiele mit weiteren Einzelheiten erlfiu- programmiert werden. P bedeutet die Programmwahl 

ten Es zeigt: und E eine Eichaufnahme bei einem ersten Probelauf 

Fig. 1 eine Doppelanlage mit Breitschieber und zwei oder nach Montageeingriffen. 
Einzelwinden im GrundriB; 40 Die Fig. 4 zeigt rein schematisch zwei typische MeB- 
Fig. 2 einen Schnitt A der Fig. 1 ; kurven, wobei die Motorstromaufnahme I Qber der Zeit 
Fig. 3 die Frontseite eines Programmsteuergerates; t dargestellt ist Ein erster Kurventeil 60 zeigt den An- 
Fig. 4 schematisch Kurven fQr die Stromaufnahme fahrvorgang ohne Entmistungsarbeit mit Stromaufnah- 
Qber der Zeit; me IN, welcher mit dem Beginn des MistwegstoBens 
Fig. 4a, 4b, 4c verschiedene Diagramme der Strom- 45 gemaB Kurventeil 61 auf IM (140) steigt und bis zu 
auf nahme des Antriebsmotores bei einem Testlauf ; Punkt 62 etwa konstant bleibt Bei 62 trifft der Schieber 
Fig. 5 einen GrundriB eines Reinigungsschiebers in auf einen harten Widerstand. Die Stromaufnahme steigt 
grflBerem MaBstab; sehr steil, gemaB Kurve 63, an. Bei Erreichung des Punk- 
Fig. 6 einen Schnitt VI-VI der Fig. 5 bei einer RQck- tes 64 orient der Widerstand abrupt zusammen, weil 
wartsbewegung und abgehobenen Reinigungsplatten; 50 Z.B. eine leichte Verklemmung sich geldst hat Die 
Fig. 7 einen Schnitt VI-VI der Fig. 5 bei einer Vor- Stromaufnahme reduziert sich entsprechend Kurve 65 
wartsbewegung und den Reinigungsplatten in Arbeits- wieder auf den vorangehenden Wert und bleibt gemaB 
stellung; Kurve 66 etwa auf dem Wert der Kurve 61. Bleibt nun 
Fig. 8 ist erne Ansicht gemaB Pfeil IDC-IDC der Fig. 5. aber der Widerstand bei Punkt 64 und blockiert die 
In der Folge wird nun auf die Fig. 1 und 2 Bezug 55 weitere Bewegung des Schiebers, so steigt die Strom- 
genommen, welche eine Doppelentmistungsanlage dar- aufnahme auf Punkt 67 weiter an, errekht einen Strom- 
stellen. Da die Ausgestaltung der mechanischen Entmi- wert Is (180), bei dem der Antriebsmotor sofort ge- 
stung als Doppelanlage oder als Einfachanlage schon stoppt wird. Befindet sich der Schieber irgendwo auf 
seit Jahrzehnten gangiger Stand der Technik ist, wird dem Kotgang, kann z. R ein Reversierspiel beginnen. 
auf diesen Teil nicht speziell eingegangea eo Handelt es sich bei Punkt 67 um das Bahnende, bewegt 

Die dargestellte Doppelanlage hat eine Kotplatte 1 sich der Schieber rflckwarts in die Ausgangslage. 

sowie eine Kotplatte 2, welche je den FuBboden des Ein zweites Beispiel ist mit Kurve 70 dargestellt Der 

Kot- bzw. Laufganges 3 darstellen. Auf beiden Kotplat- dargestellte Stromanstieg entspricht einem eher nach- 

ten gleitet je ein Reinigungsschieber 4 resp. 5, welche gebenden Widerstand, z. B. weil eine grdBere Mistan- 

auf dem Kot- bzw. Laufgang langsgefQhrt sind Der Rei- 65 sammlung die Wetterbewegung verzdgert Nach einer 

nigungsschieber 4 ist in der Arbeitsfunktion. Er entmi- halben Sekunde wurde bei Punkt 71 die Mistansamm- 

stet die Kotplatte 1. Dazu wird ein Zugseil 6 von einer lung erfafit und wird darauf mit nur geringer Mehrkraft 

Seiltrommel 7 in Richtung des Pfeiles 8 gezogen, wobei weiterbefordert Entsprechend fallt die Stromaufnahme 
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ab und bleibt gemaB Kurve 76 wenig Qber dem Wert 
gemaB Kurve 61 konstant Die Reinigung wird gemaB 
Kurve 77 fortgesetzt 

Punkt 72 zeigt nun einen dritten Fall an, gemiB dem 
ein Tier die Weiterbewegung verhindert und sich nicht 5 
von der Stelle bewegt Die Schieberkraft steigt deshalb 
an bis zu einem Stromaufnahmewert von Ir (160). Aus 
der Zeit und dem sanfteren Stromanstieg wird die Std- 
rung erkannt und gemaB dem Bewegungsprogramm ein 
Reversierungsspiel eingeschaltet, beginnend Kurve 71, 10 
73. Steigt aber aus irgend welchen Stdrungen der 
Stromwert auf Is (180) an, so tritt sofort eine Sicher- 
heitsabschaltung des Antriebsmotors ein. Zur Absiche- 
rung von Stdrungen innerhalb der Steuereinrichtung 
kann durch Ermittlung der Motorleistungsaufnahme die 15 
ganze Anlage bei Erreichen eines Wertes von IGL so- 
fort abgeschaltet werdea 

Die Fig. 4a zeigt eine MeBwertaufnahme eines Pro- 
belaufes. Senkrecht ist dabei die Stromaufnahme I und 
horizontal die Zeitachse dargestellt Die Uuige der Zeit- 20 
achse entspricht von A nach B auch der totalen Gang- 
iange L Der ganze Ablauf bendtigt ca. 100 Sekunden. 
Wahrend den ersten 8 Sekunden lag kein Mist auf der 
Kotplatte, so daB die Stromaufnahme ein Wert IN fur 
Leerlaufanzeigt Nach 8 Sekunden Lauf trifft der Schie- 25 
ber auf Festmist, was mit einem pldtzlichen Stroman- 
stieg auf den etwa dreifachen Wert zum Ausdruck 
kommt (Punkt 64). Nach weniger als einer Zehntelse- 
kunde f&llt die Stromaufnahme wieder ab und die Bewe- 
gung wird fortgesetzt Wichtig ist dabei daB auch der 30 
maximale Stromanstieg, der angenahert proportional 
mit dem Verschiebewiderstand steigt, einen einstellba- 
ren Wert von z. B. 10% des durchschnittlichen Strom- 
wertes nicht Qbersteigt AnschlieBend begann gemaB 
Fig. 4a eine normale Entmistung, wobei nach einem er- 35 
sten Haufen uberhaupt kein zus&tzlicher Mist auf der 
Bahn lag. Auf der ganzen Dauer des Entmistungslaufes 
war keine Stdrung vorhanden, die zu einem Stopp fuhr- 
te, so daB die Zeitdauer in ein Verhaitnis gesetzt werden 
kann mit der Bahnlflnge bzw. der Lage des Schiebers 40 
Qber der BahnlSnge. Vorausgesetzt wird dazu eine kon- 
stante MotordrehzahL 

Die Fig. 4b zeigt einen weiteren Testlauf, wobei die 
Anfahrbewegung etwa der Fig. 4a entspricht Bei 80 
wurde Mist auf die Kotplatte gelegt, der jedoch von 45 
dem Schieber erf afit und vorwarts bef&rdert wurde. Bei 
81 wurde der Schieber von der Testperson mit dem FuB 
gestoppt was sofort zur Einleitung eines Reversierspie- 
ies fOhrte. Das gleiche wurde bei 82 wiederholt In den 
Zeitabschnitten RBI und RB2 bewegte sich der Reini- 50 
gungsschieber jeweils ruckwarts, Qber einen gewahlten 
Weg bzw. eine entsprechende Zeit 

Die Fig. 4c zeigt einen weiteren Testversuch, wobei 
der Schieber erst im letzten Drittel des Laufganges von 
der Testperson bei Punkt 90 gestoppt wird. 55 

In den Fig. 5 bis 8 ist ein Reinigungsschieber 4 resp. 5 
in grSBerem MaBstab dargestellt Beidseits ist je ein 
Gleitschuh 40 angebracht, welcher eine ParallelfQhrung 
sowie eine genaue FQhrung Qber der Kotplatte 1 resp. 2 
garantieren. Die beiden Gleitschuhe 40 sind durch einen go 
Quertrfiger 41 verbunden. Eine Zuggmppe 42 mit dem 
durchgehenden Seil 6 ist in der Mitte des Quertragers 41 
angeordnet, so daB beide Haiften 43 und 44 gieichmaBig 
gezogen werden. Das Seil 6 geht durch die ganze Zug- 
gmppe hindurch und wird durch Seilklemmen 45 resp. 65 
46 mit dem Reinigungsschieber verbunden- Durch einen 
Riegel 47 werden fiber eine mechanische Verbindung 
die Reinigungsplatten 48 entweder in eine Arbeitsposi- 
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tion Fig. 7 oder in eine abgehobene Position Fig. 6 ge- 
bracht Die Position ist allein davon abhangig in welcher 
Richtung der Reinigungsschieber gezogen wird. Bei Un- 
ebenheit des Kotganges passen sich die beiden Haiften 
43 oder 44 Qber ein Geienk 50 optimal an den Boden an 
(Fig.8> 

Patentanspruche 

1. Verfahren zum Reinigen eines Kot- bzw. Lauf- 
ganges eines Freilauf stalls, wozu ein Reinigungs- 
schieber Qber dem Kot- bzw. Laufgang elektrisch 
gesteuert hin- und herbewegt wird, wobei bei einer 
Erhdhung des Verschiebewiderstandes zwischen 
den Endlagen (z. B. wenn eine Kuh vor dem Schie- 
ber steht und die Weiterbewegung des Reinigungs- 
schiebers hindert) die Schieberbewegung gestoppt 
und ein Spiel von Ruckwarts- und Vorwartsbewe- 
gungen eingeleitet oder durch mehrfaches Anlau- 
fen oder "Stupsen" wiederholt versucht wird, die 
Entmistung fortzusetzea 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet daB die Lage des Reinigungsschiebers in- 
nerhalb beider Gangenden vorzugsweise in Funk- 
tion der Zeit erfaBbar ist, wobei die Zeit fur eine 
Schieberbewegung Qber der ganzen Kotgangftnge 
bei Inbetriebnahme erstmalig und danach peri- 
odisch nachgeeicht wird 

3. Verfahren nach einem der AnsprQche 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet daB die Reinigung des 
Kot- bzw. Laufganges fiber eine Intelligenz bzw. 
einen Rechner, in welchem mehrere Programme 
speicherbar sind, automatisch erfolgt, wobei erst 
nach einem Spiel von erfolglosen Reinigungsversu- 
chen die Bewegung des Schiebers angehalten und 
ein Alarm signal ausgeldst wird 

4. Entmistungsanlage mit einem uber der Kotplatte 
eines Kot- bzw. Laufganges eines Freilauf stalls mit- 
tels einer Steuerung von motorischen Antriebsmit- 
teln hin- und herbewegbaren Reinigungsschieber, 
wobei die Entmistungsanlage Sensormittel fur die 
Feststellung des Verschiebewiderstandes des Rei- 
nigungsschiebers sowie eine Steuerungsintelligenz 
aufweist Qber welche die Bewegung des Reini- 
gungsschiebers und/oder der Remigungsbefehl au- 
tomatisch steuerbar ist, derart, daB bei einer Erhd- 
hung des Verschiebewiderstandes zwischen den 
Endlagen die Schieberbewegung gestoppt ein 
Spiel von RQckwarts- und Vorwartsbewegungen 
oder von mehrfachem Zugkraftabbau und Zug- 
kraftaufbau auf einen zulassigen Grenzwert einleit- 
bar ist und versucht wird, die Entmistung fortzuset- 
zea 

5. Entmistungsanlage nach Anspruch 4, dadurch ge- 
kennzeichnet daB die Steuerung Eichmittel auf- 
weist zur Aufnahme und Speicherung der Zeit fur 
eine ungestorte Schieberbewegung uber der gan- 
zen Kotganglange, so daB innerhalb des Reuii- 
gungsweges die ungefahre Lage des Reinigungs- 
schiebers aufgrund der Bewegungszeit ermittelbar 
ist 

6. Entmistungsanlage nach Anspruch 4 oder 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuereinrichtung 
eine MeBeinrichtung zur Feststellung des Verschie- 
bewiderstandes aufweist welche vorzugsweise als 
MeBeinrichtung fur die Feststellung des Antriebs- 
motorstromes- bzw. Antriebsmotorleistungsauf- 
nahme ausgebildet ist 
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7. Entmistungsanlage nach einem der Anspriiche 4 
oder 5, dadurch gekennzeichnet, daB die MeBein- 
richtung zur Feststellung des Verschiebewiderstan- 
des einen Sensor far die Verschiebekraft des Reini- 
gungsschiebers z. B. fur die Zugkraft eines Reini- 5 
gungsschieberzugseiles oder eine DruckmeBein- 
richtung eines hydraulischen Antriebes aufweist 

8. Entmistungsanlage nach einem der AnsprQche 4 
bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerungs- 
intelligenz programmierbare Reversierschaltungen 10 
aufweist, wobei vorzugsweise die Anzahl und/oder 
die Wegstrecke der Reversierbewegung und be- 
sonders vorzugsweise eine ICurzreversierung (bis 
zu einer Wegstecke = 0) sowie eine Langreversie- 
rung einstellbar ist 15 

9. Entmistungsanlage nach einem der AnsprQche 4 
bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB der Reinigungs- 
schieber fur die Rflckwirtsbewegung und fur die 
Reversierbewegung vom Boden automatisch ab- 
hebbare Reinigungsplatten aufweist 20 

10. Entmistungsanlage nach einem der Anspriiche 4 
bis 9, dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerungs- 
intelligenz eine Anzahl wahlbarer Programme auf- 
weist, z. R fur Hand- oder Automatikbetrieb eines 
Wochenprogramms, eines Wochenendprogramms, 25 
eines Programms fur Frostintervallbetrieb, eines 
Parameterprogramms, eines Eichprogramms usw. 
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